RANCANG BANGUN DUA LENGAN ROBOT BERJARI MENGGUNAKAN 

MOTOR SERVO SEBAGAI PENGGERAK BAHU DAN JARI










1.1 Latar Belakang 
Di era globalisasi ini perkembangan teknologi semakin pesat hal ini di 
tandai dengan semakin banyak pekerjaan yang dilakukan secara otomatis atau 
menggunakan system otomatik, contohnya pada bidang robotika yang saat ini 
semakin maju. Penggunaan robot pada era ini semakin banyak khususnya pada 
bidang industri yang digunakan untuk membantu dan meningkatkan hasil 
produksi pada sebuah industri hal ini dikarenakan robot dapat melakukan tugas – 
tugas yang sulit dilakukan manusia dan juga mengurangi kecelakaan kerja serta 
mempersingkat waktu yang dibutuhkan dalam proses produksi. 
Robot adalah peralatan elektro-mekanik atau mekatronika yang 
menghasilkan gerakan secara otomatis atau sesuai gerakan yang diperintahkan 
oleh manusia. Ada berbagai macam jenis robot antara lain Robot Mobile 
(bergerak), Robot Manipulator (tangan), Robot Humanoid, Flying Robot, Robot 
Berkaki, Robot Jaringan, Robot Animalia, Robot Cyborg. Saat ini perkembangan 
teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas maupun kuantitas 
produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah menjangkau sisi hiburan 
dan pendidikan bagi manusia. Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan 
sebuah robot adalah dengan menambah sensor pada robot tersebut.  
Salah satu robot yang memiliki sistem gerak seperti bagian tubuh manusia 
adalah lengan robot. Lengan robot tersebut dirancang agar dapat mengikuti gerak 
lengan manusia, serta mampu bergerak secara seimbang dengan menggerakkan 
jari dan bahu  motor Servo pada setiap sendi robot secara bersamaan. Robot ini 
dikendalikan dengan menggunakan pengendali jarak jauh yang menggunakan 
bluetooth HC-05. Sedangkan untuk pengolahan dan menjadi otak untuk 
pengaturan lengan digunakan arduino sebagai penghubung antara input dan output 
pada robot lengan.  
 




Lengan robot pada laporan akhir ini merupakan pengembangan dari lengan 
robot berjari dengan kontrol manusia berbasis mikrokontroller yang membuat 
lengan kanan, Perbedaan dengan laporan akhir ini yaitu lengan  dibuat menjadi 
dua (kiri dan kanan) sehingga membuat pengendalian berbeda dengan hanya 
menggunakan satu lengan karena gerakan lengan kanan dan kiri harus dibuat 
seimbang serta pada posisi bahu pun diubah menghadap kebawah sehigga 
memerlukan motor Servo untuk menggerakkan bahu dan menahan  beban. Dari 
hal yang telah dijelaskan, maka penulis telah memilih judul “Rancang Bangun 
Dua Lengan Robot Berjari Menggunakan Motor Servo Sebagai Penggerak 
Di Bahu dan Jari Berbasis Arduino”. 
 
1.2 Perumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang diatas, permasalahan yang ada dirumuskan 
sebagai berikut : 
- Bagaimana cara merancang dua lengan robot berjari berbasis arduino 
secara elektronik dan mekanik. 
- Bagaimana cara kerja motor servo pada bahu dan jari robot. 
 
1.3 Pembatasan Masalah 
Pembatasan masalah pada Laporan Akhir adalah motor servo sebagai 
penggerak bahu dan jari pada receiver. 
 
1.4 Tujuan dan Manfaat 
1.4.1 Tujuan 
Merancang sistem dua lengan robot berjari menggunakan motor servo 
sebagai penggerak di bahu dan jari berbasis arduino. 
 
1.4.2 Manfaat 
Manfaat dalam pembuatan Laporan Akhir adalah Mengetahui cara 
kerja motor servo pada bahu dan jari robot. 
 
 




1.5 Metodologi Penulisan 
Dalam menyelesaikan laporan akhir ini, langkah – langkah yang 
dilakukan sebagai berikut : 
 
1.5.1 Metode Observasi 
Metode ini dilakukan dengan cara mengamati lengan robot berjari 
yang telah dibuat dengan judul “Aplikasi Motor Servo Pada Robot Lengan 
Berjari Pengikut Gerak Lengan Manusia Berbasis Mikrokontroller” sebagai 
acuan referensi. 
 
1.5.2 Metode Literature 
Metode dengan cara mengumpulkan data dari buku – buku atau 
sumber lainnya yang digunakan sebagai referensi serta berhubungan 
dengan alat yang dibuat. 
 
1.5.3 Metode Wawancara 
Metode ini dilakukan dengan cara tanya jawab atau mendiskusikan 
materi kepada dosen – dosen di teknik elektro prodi teknik elektronika 
Politeknik Negeri Sriwijaya khususnya pada dosen pembimbing laporan 
akhir. 
 
1.6  Sistematika Penulisan 
Penyusunan laporan akhir ini terbagi dalam lima bab yang 
membahas perencanaan sistem serta teori – teori penunjang dan 
pengujiannya, baik secara keseluruhan maupun secara pembagian.. 
 
 BAB I   PENDAHULUAN. 
 Pada bab ini penulis akan membahas latar belakang, 
perumusan masalah, tujuan dan manfaat pembuatan alat, 
metodologi penulisan dan sistematika penulisan. 
 
 




BAB II TINJAUAN PUSTAKA. 
Pada bab ini berisi landasan teori yang berhubungan dengan 
alat yang dibuat. 
 
BAB III   RANCANG BANGUN ALAT.  
Pada bab ini penulis menerangkan tentang blok diagram, 
tahap – tahap perancangan rangkaian, pembuatan alat, 
rangkaian keseluruhan dan prinsip kerja alat. 
 
BAB IV    PEMBAHASAN.  
Pada bab ini berisi bagaimana cara kerja rangkaian , 
pengujian rangkaian, serta analisa data dari hasil 
pengukuran. 
 
BAB V  KESIMPULAN DAN SARAN.  
Pada bab ini berisi kesimpulan dan saran dari apa yang 
telah diuraikan pada bab – bab sebelumnya mengenai alat 
yang dibuat.  
 
 
 
